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Inteligentne Systemy Transportu
w zarzadzaniu ruchem w
Trojmiescie — system TRISTAR

Roman Witowski
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System Zarzadzania Ruchem Miejskim

Podsystem Modut
Modut Sterowania Ruchem Pojazdow i Pieszych

Modut Priorytetow dla Pojazdow Transporiu Zbiorowego

System Sterowania Ruchem _ )
Drogowym (SSRD) Modut Pomiaru Parametrow Ruchu w SSRD

Modut Wykrywania Zdarzen Drogowych w SSRD

System Monitorowaniai  Modut Pomiaru Parametrow Ruchu Drogowego
Nadzoru Ruchu Pojazdow

(SMNR) Modut Identyfikacji Pojazdow z Wykorzystaniem Kamer ANPR

System Nadzoru Wizyjnego Modut Nadzoru Wizyjnego
(SNW) Modul Wspomagania Automatycznej Rejestracji Zdarzen

System Pomiaru Parametrow

Meteorologicznych (SPPM) Modut Pomiaru Parametrow Meteorologicznych

System Informacji Modut Pomiaru Napelnienia Parkingow
Parkingowej (SINP) Modut Zarzadzania Parkowaniem

System Zarzadzania
Bezpieczenstwem Ruchu Moduwt Automatycznego Nadzoru nad Zachowaniami Kierowcow
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Modut Kierowania Pojazdow na Trasy Alternatywne i Zastepcze

System Informacjidla o4yt Zarzadzania Ruchem na Odcinkach Miedzyweziowych
Kierowcow (SIK) ReayWeZIOwy
Modut Zarzadzania Predkoscia w Miejscach Zagrozonych

Modut Zarzadzania Zdarzeniami Drogowymi

System Informacji Medialnej
(SIM) - podsystem wspolny z
SZT7

Modut Informacji Drogowej

Modut Informacji Medialnej Transportu Zbiorowego

System Planowania Ruchu Modut Planowania Ruchu
(SPR) - podsystem wspony oyt Planowania Tras Transportu Zbiorowego
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Rozpoczecie realizacji projektu —
2012 rok
Koszt — 133 min PLN
Dofinansowanie — 85%

Zakres obszarowy projektu:
ciagi ulic

Y.acznos¢:

137 km kanalizacji teletechnicznej

148 km taczy swiattowodowych, w 9
ringach

Y. acznos¢ zapewnia:

tacze swiattowodowe (TCP/IP —
Ethernet) lub za posrednictwem
radia krotkiego zasiegu/GPRS
(parkingi | pojazdy transportu
zbiorowego)

== Gdansk

= Sopot

= Gdynia

wus Obwodnica Tréjmiasta
@ Gdansk

@ Sopot

@ Gdynia

Mapa lokalizujaca projekt pn.: ,Wdrozenie
Zintegrowanego Systemu Zarzadzania Ruchem
- Tristar w Gdansku, Gdyni i Sopocie”

w najblizszym otoczeniu
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System Sterowania Ruchem Drogowym

Inteligentne sterowanie ruchem — algorytmy
niemieckiej firmy GEVAS Software

nE QELAS

e SOFTWARE

BALANCE - sterowanie obszarowe
— sterowanie ruchem w grupie skrzyzowan
(ciagu)
— optymalizacja makroskopowa (funkcja celu)
— prognozy krétkoterminowe 5-15 min
EPICS — sterowanie lokalne
— sterowanie ruchem na skrzyzowaniu
— optymalizacja mikroskopowa
— prognozy 1-minutowe — mozliwos¢
wydtuzenia/skrocenia biezacej fazy w cyklu
krotkoterminowe
— priorytet dla transportu zbiorowego




System Sterowania Ruchem Drogowym

= o TRENDS - rdzen w sterowniku, narzedzie
: mi:::ﬁ gy wykonawcze realizujgce logike sterowania
| I & ruchem
has — programowanie sekwencji programowych w
jezyku openTRELAN
— projektowanie zmian ze stacja testowq

i fip

T-R wep-10 O
.
I~  EEEE | - M,
‘ "EREE-
T VJ.‘.}'., e |
R S
o e
AR



an

( steepcs —]

vdd =0

—

ax

a4l

350

vd3 =10

= vas=1

%

vdd=0 wil onty be set in the first stage after LFIX.

azx

endiark1

T

| Stﬂrﬂ.l1ﬂrk1

a1gg VVaiting loop

7' vdl=vdi+1 i

3100

ala

——< ADP12) { L8 L7vA(DP13)
T T T
2300 !
- Caar
3450 ! 2240 g 3520 ' 23
1] sti-st2 [o] |5]st1-st2a0 HEEELD
dpue= 8 dpue=7 ’,7 tpue = 10
B dpue = 11
5(2303)=ein

| h 3540 1‘
( s2 ) ( sza ) pabi13) 513

stkt(21)

stht(21)

31az

a3

| startMark?

A(DP1Z)

St1

3330

3340

va2001 = k42001

EPICS does not optimize anymore|
Change in fixed time

wart{d=3)

—

T
arsl ! =04 ]
r 4] F3-r4 Jo
T M
L =200 L dpue= 11
wart{d=1}

G




System Monitorowania | Nadzoru Ruchu
Pojazdow

Celem systemu jest zbieranie danych o sytuacji na drodze:
— zbieranie danych o ruchu (natezenia, predkos¢, struktura rodzajowa),
— wykrywanie incydentéw
— rodzaje detektorow:
petle indukcyjne,
optyczne (wideodetekcja),
bluetooth, Wi-Fi.




M ] Waldlnikl pracy’ syghallzac
- i@ srak ocrT
- . Brak danych
Dziatanie systemu LSA
- O off
) (4) Off - Dark
1) (5) Off - Blinking
- Typ operacji
@ Domysiny
- t:‘ Sterowanie spedalna
- &% Sterowanie lokalne
- '. Wymuszenie reczne
- ﬁ Sterowanie stafoczasowe
e Lokalne sterowanie czasowe
~ Awariz zhiorcza
- . Domysiny
- @ (1 Bld
- @ (2) Blad z rozlczeniem
. (3) Blad z czesdowym wylacze
- i} (4) Blad wewnetrany
~ Program sygnalizacj
Domyziny
P1Poranny

P2 Migdzyszczytowy
P3 Popotudniowy

P4 Wieczorny

PS5 Spedgjalny

P& Spegalny 2

P7 Poranny 2

P8 Migdzyszczytowy 2
P9 Popotudniowy 2
P11Poranny ST

P12 Miedzyszczytowy ST
P13 Popotudniowy ST
P14 Wieczorny ST

- @ P15 Specialnv ST

=l

el EeE\y | B E

szpalte, aby pogrupowad wediug niej

] e

Program| Czas trwania| EPICS Status |Balance
2 100 aktywne aktywne
2 &0 aktywne nieaktyw
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 80 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne aktywne
2 100 aktywne nieaktyw
2 100 aktywne aktywne
2 70 aktywne nigaktyw
2 120 aktywne aktywne
2 120 aktywne aktywne
2 120 aktywne aktywne
2 120 aktywne aktywne
2 120 aktywne aktywne
2 120 aktywne aktywne
2 50 aktywne nieaktyw
2 65 aktywne nieaktyw
2 90 aktywne aktywne
2 a0 aktywne aktywne
2 50 aktywne aktywne
2 50 aktywne aktywne
2 90 aktywne aktywne
2 90 |aktywne aktywne

13.1.2350

13.1.2350
13.1.2350 Sgr 1K1

43.1.2350 Sgr 262

1312350 Sgr 33
13 1 2350 Sgr 4K4
1312350 Sgr 5K5

43.1.2350 Sor GKG
43.1.2350 Sgr 7P1
13.1.2350 Sgr 892

13.1.2350 Sgr 93

43.1.2350 Sgr 10P4
43.1.2350 Sgr 11P5

1312350 Sgr 1251
1312350 Sgr 1352
1312350 Sor 1453
1312350 Sgr 1554
1312350 Sgr 1601
1312350 Sgr 1702

13.1.2350 Sgr 1803
13.1.2350 Sgr 1904

13.1.2350 Det P1B

13.1.2350 Det PID

13.1.2350 Det P2A

13.1.2350 Det P28

13.1.2350 Det P2C
13.1.2350 Det P3A
13.1.2350 Det P38
13.1.2350 Det P3C
13.1.2350 Det P3D
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| Pl Ustawienia Okno

W w x| e » un [0 |[Fmans FJ|oDD]|@|sse F e | s ||

Wanal | Omaczenie | Typ | Stan | Over | Under| Kucz | Kucz | Kucz | Gver | Under | Aw del | Genprog | Genprog | Genprog, |-zas obecrods] Caulost

Tsl | Tl | Stan | TaenOkl| Toenils] | Reakcia | Reakcia | Reakcia | Nrgupy | TR>1)] T(G >0 3] [ELAY%

MDx01.1 P28 petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx01.2 P2a petla 1 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx01.3 P2D petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx01.4 P2C petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx02. 1 P2F petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx02.2 P2E petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx02.3 P38 petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx02.4 P3A petla 1 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx03. 1 P3D petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx03.2 P3C petla 1 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx03.3 P3F petla 1 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx03.4 P3E petla 1 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx04. 1 P48 petia L] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx04.2 PaA petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx04.3 P4D petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx04.4 P4aC petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx05. 1 P4F petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx05.2 P4E petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx05.3 P14B petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx05.4 P14A petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx06. 1 P14D petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx06.2 P14C petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx06.3 P14F petla 0 7200 86400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx06.4 P14E petla 1] 7200 86400 we.fiz 120 1 brak - 120 20 - -
TDx07. 1 P12B petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx07.2 P12A petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx07.3 53A petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 -
MDx07.4 538 petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx08. 1 S1A petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx08.2 518 petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
TDx08.3 s51C petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
MDx08.4 51D petla D] 7200 36400 we.fiz. 120 1 brak - 120 20 - -
1551.01 przycisk 0 L] L] brak wzb. 0 L] brak - L] 0 - -
1551.02 przycisk 0 L] L] brak wzb. 0 L] brak - L] 0 - -
1551.03 przydsk 0 0 0 brakwzb. 0 0 brak - 0 0 - -
1551.04 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0 - -
1551.05 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.08 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.07 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.08 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.09 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.10 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.11 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.12 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.13 przydsk 0 0 0 brak wzb. 0 0 brak - 0 0
1551.14 przycsk 0 1] 1] brak wzb. 0 1] brak - 1] 0
1551.15 przycisk 0 L] L] brak wzb. 0 L] brak - L] 0
1551.16 przycisk 0 L] L] brak wzb, 0 L] brak L] 0
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".1010_1050 (13.03.2015 11:20:17 - 11:50:17)

Plik Parametry graficzne Ekran
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iane pomiaru ruchu  (1.0-r2)

T B
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Al. Zwyciestwa - Redlowska

- ¥ Al Zwycigstwa N

Stan ruchu: swobodny

Rodzaj informadji

Wartosé

Matezenie ruchu

948 pajth

Predkost srednia potoku

47 kmjh (100%)

Struktura rodzajowa ruchu

0% 0% 89% 5% 6%

Pojazdy przekraczajgce predkost

0%

| v

Wylot

Rodzaj informadji Wartosc
Matezenie ruchu
Predkosc srednia potoku 45 kmjh (100%)

Struktura rodzajowa ruchu 0% 0% 96% 2% 1%

Pojazdy przekraczajgce predkosd 0%

1092 pojfh

Gestost ruchu 19.52 poj/fkm Gestosd ruchu 27.92 pojfkm
- v Al Zwydestwa 5
Stan ruchu: swobodny Wylot
Rodzaj informadji Wartosd Rodzaj informadji Wartosc
Matezenie ruchu 1064 poijfh Matezenie ruchu 332 pojfh

Predkost srednia potoku

30 km/h (39%)

Struktura rodzajowa ruchu

0% 1% 89% 4% 6%

Pojazdy przekraczajgce predkost

0%

Predkosc srednia potoku 51 kmj/h {100%)
Struktura rodzajowa ruchu 0% 0% 92% 4% 4%
Pojazdy przekraczajgce predkosd 0%

Gestosd ruchu 34.93 poj/fkm Gestosd ruchu 17.60 poj/km
- ¥ Redtowska E
Stan ruchu: swobodny Wylot
Rodzaj informacii Wartosc Rodzaj informacii Wartosc
Matezenie ruchu 328 pojfh Matezenie ruchu 348 pojfh
Predkost srednia potoku 32 kmjh {100%%) Predkosc srednia potoku 33 kmjh {100%%)
Struktura rodzajowa ruchu 0% 0% 94% 4% 2% Struktura rodzajowa ruchu 0% 0% 87% 3% 9%

Pojazdy przekraczajgce predkost

0%

Gestosd ruchu

10,08 poj/km

5
)
O
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i

Pojazdy przekraczajgce predkosd 0%
Gestosd ruchu 10,71 poj/km
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Priorytety

Bezwzgledny — karetki, straz pozarna, policja (w przysztosci)

— szczegOlne przypadki dla pojazdéw transportu zbiorowego
Wzgledny — pojazdy transportu zbiorowego op6znione w stosunku do
rozktadu jazdy (algorytm EPICS)

PUNKT ZGLOSZENIA PUNKT ZGLOSZENIA PUNKT 2GLOSZENIA
WSTEPNEGO GLOWNEGO KONCOWEGO
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Nadzorowanie sygnatu na weZle "Nowogrodzka"
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Srednia z Czas A-B (s)

00:20

00:10

-

Sredni czas przejazdu

modyfikacja programu

70

Priotytety dla

EO-ET0E
B OrETOE
CAOLTE
PErO-ET0E
CCrOEToE
E0-iToE
ELR0ETOE
ST O-ETOE
PTrO-ETOE
CTrOETOE
0T 40ET0E
BOFO-£TOC
a0t 0L TOE
PO O-ETOE
COP0ETOE
TEEDETE
B EOETOE
LCENETE
SCENETE
ECENLTIE
TCENETE
ABLEIETOE
LTENETIE
SLENLTIE
ETEETE
TTENETE
GOEQNLTOE
LOEQDETOE
SOEQETOE
EQEDETOE
TOENETE
LETOETOE
SCE0ETE
ECCOETOE
TETOETE
GLZ0ETE
LTZ0ETE
STE0ETE
ETTOETE
TTZ0ETE
GOZ0-ATOE
LO0E0ETOE
SOTOETOE
EOCOETOE
TOZ0ETE

le]

K

ji miejs

komunikac



4311170

43.1.1170 Sgr 1K1
43.1.1170 Sqr 2K2
43.1.1170 Sqr 3P1
43.1.1170 Sqr 4P2
43.1.1170 Det P1A
43.1.1170 Det P18
4311170 Det P1C
43.1.1170 Det P1D
43.1.1170 Det P2A
43.1.1170 Det P28
43.1.1170 Det P2C
43.1.1170 Det P2D
43.1.1170 Det DPZ
43.1.1170 Det DP4

4311110

43.1.11.70 5gr 1K1
43.1.11.10 Sqr 262
43.1.11.10 Sqr 3P1
43.1.11.70 Sqr 4P2
43.1.11.70 Det P1A
43.1.11.70 Det P1B
43.1.11.70 Det P1C
43.1.11.70 Det P1D
43.1.11.70 Det P2A
43.1.11.70 Det P28
43.1.11.70 Det P2C
43.1.11.70 Det P2D
43.1.11.70 Det DP3
43.1.11.70 Det DP4

Czas trwania [Min]

Prigitytety dl

Madzorowanie sygnatu na wezle "Okoniewskiego™
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System Nadzoru Wizyjnego




System Informaciji dla Kierowcow

System Monitorowania i Nadzoru Ruchu - SMNR

Warunki ruchu Warunki atmosferyczne
Zdarzenia drogowe Roboty drogowe
Warunki srodowiskowe Parkingi P&R

Centrum Zarzadzania Ruchem Miejskim CZRM

Informacje
w trakcie podrozy

W pojezdzie

Modut Informacji w Pojezdzie - MIP
-RDS / TMC — radiowe informacje
tekstowe,

Informacje przed
podroza

-G5M - telefonia komorkowa,
-Radio drogowe,
Modut Informacji
Medialnej “!'T Modut Informacji Drogowej MID
—Radio, -Znaki zmienne] tresci
-Intemet -Tablice zmienngj fresci




Zmiennej Tresc

Znak




Tablice Zmiennej Tresci
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System Informacji Parkingowej

TRISTAR

&l Gdansk - Gdynia - Sopot

’ ‘ Etap lill
Lokalizacja obszaréw

zarzadzania parkowaniem

€3 #
15 tablic i 20 znakéw
Zzmiennej tresci.
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zostanie 15 parkingow
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System Zarzadzania Transportem Zbiorowym

Informacja pasazerska:

—tablice informacyjne na przystankach
— terminale informaciji pasazerskiej

— strona www




System Zarzadzania Transportem Zbiorowym
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Rejestracja: -

Numer boczny: 3060

Predkosc: 0 Km/h

Linia: 23

Trasa: + Stocznia Gdynia > Kacze Buki
Kurs pojazdu: 023-11

Godzina: 15:24:28

Nr TDMA: 26,57

Tabor: PKT Gdynia

Last GPS position: Fix 3D

Pojazd op6zniony:

54,5166,18,5418

Scale 1:55



Centrum Zarzadzania i Sterowania Ruchem




Bydgoszcz, 28.09.2017 r.

Dziekuje za uwage

Roman Witowski




